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表1 飛行モードと制御
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構築する。必要な機能を有し、最高性能を有するマイコンボードに対してアルゴリズムを実装し、必
要に応じてマイコンボードをグレードアップする。 
 
②遠隔監視制御系 
a) 誘導制御回路との分離 
 遠隔監視制御系の目的は、可能な限り飛行状態をモニターすることである。そのため、誘導制御
回路自身の不具合が、遠隔監視制御回路に及ばない方策を講じる。重量、容積の点では劣るが、
最も簡単な方策は、誘導制御回路と遠隔監視制御回路を別回路、即ち、2 枚のマイコンボードで構
築することである。誘導制御及び遠隔監視制御回路については、最終的は分離した構成で開発を
進める。 
b) 市販無線通信装置の転用 
 遠隔監視制御系で重要となるのは、実験機側からデータを送信するテレメトリーのデータ速度と実
験機が受け取るコマンドに関するデータ速度と、地上装置と実験機を結ぶ伝送距離である。テレメト
リーについては、伝送距離に依存するが、初期実験ベースでは 1Ｍｂｐｓ程度、コマンドについては、
10ｋｂｐｓ程度を基本に構築を開始する。まずは、飛行状態のみのデータの伝送を基本に、段階的に
市販品無線通信モジュールを用いて、無線伝送距離を長距離化し、最終的には、特注品にて 100ｋ
ｍを可能とする実験機搭載無線通信装置及び地上無線通信装置を構築する。実験機搭載無線通
信装置については、消費電力、重量に制約があるため、情報データ速度とのトレードオフも念頭に
構築を行う。 
 
4．まとめ 
 小型無人超音速機の飛行のための誘導制御系及び遠隔監視制御系構築の方針と検討事項を示
した。次ページ以降、検討事項について順次その結果を示す。 
 
